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                          CINEMATICA DEFORMAŢIILOR FINITE

        1.1.Mărimi fundamentale ale deformaţiei totale

  Utilizăm notaţiile: B şi S -varietăţi diferenţiabile;

                                X punct în B;

                                x punct în S; 
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  Vom utiliza spaţiile Riemann pe varietăţile B şi S şi anume {B,G},{S,g},unde tensorii metrici G şi g sunt definiţi astfel:  G:TB
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  Tensorul deformaţiei materiale E:
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        1.2.Deformaţii elasto-vâscoplastice finite

  Motivată de micromecanica plasticităţii monocristalului se postulează o descompunere multiplicativă locală de forma:

F(X,t)=F
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  Se consideră o particulă X care la momentul t=0 ocupă poziţia X în configuraţia de referinţă B ,poziţia curentă la momentul t în configuraţia actuală S  este x=((X,t),iar poziţia în configuraţia actuală descărcată S
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        1.3.Tensorul vitezei de deformaţie

  Fie Φ(X,t) o mişcare de clasă C
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  Gradientul vitezei spaţiale L poate fi  exprimat prin:
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Notând cu d-tensorul vitezelor spaţiale de deformaţie şi cu ω-tensorul spin,unde d=
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  Definim tensorul vitezei materiale de deformaţie D astfel: D(X,t)=
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 EMBED Equation.3  [image: image184.wmf]adică partea simetrică a gradientului vitezei  L.

Componentele spinului ω=
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          1.4. Aplicaţie la comportamentul monocristalului
  Un principiu fundamental al descrierii comportamentului  termodinamic, elasto-plastic al cristalelor a fost introdus de Taylor în 1938.El postulează:curgerile materiale prin laticea cristalului datorită mişcărilor de dislocare suferă deformări elastice şi rotaţii. Astfel există din punct de vedere fizic două mecanisme diferite pentru deformarea şi orientarea materialului unui cristal,numite alunecare plastică şi laticea de deformare.
  Desigur,monocristalele pot fi expuse în general la rotaţii rigide de corp având restricţii pe frontieră sau condiţii de compatibilitate.Atunci este convenabil (deşi arbitrar) să se considere aceasta ca un al treilea mecanism.

  În continuare nu se ia în considerare al treilea mecanism.Este remarcabil că o descompunere locală multiplicativă  F=F
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descrie numai deformarea datorată tăierii plastice şi sistemelor de alunecare cristalografică.Un sistem de alunecare particular (α) este specificat prin vectorii de alunecare s
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  în laticea nedeformată sunt consideraţi ortonormali.În deformaţii de cristal ,vectorii s
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Utilizând relaţia L=L
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  Tensorul vitezei de deformare elastică d
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Demonstraţie:
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  Obţinem 
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1.5. Tensorii tensiune şi tensiunea Schmid
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  Tensorul tensiune Piolla-Kirchhoff de prima speţă este dat de relaţia
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, unde J este jacobianul transformării,iar σ este tensorul tensiune Cauchy.Tensorul tensiune  Piolla-Kirchhoff de speţa a doua (S) este definit prin S
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f

(τ),unde τ=Jσ este numit tensorul tensiune Kirchhoff.
  Să luăm viteza tensiunii pe unitatea de volum:τ:d=τ:d
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 este tensiunea Schmid a sistemului de alunecare (α).

         1.6.Vitezele tensorilor de tensiune
  Viteza tensorului de tensiune Kirchhoff τ este dată prin
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  Definim:
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  Se defineşte viteza Oldroyd:
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Viteza Zaremba –Jaumann este definită astfel:
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